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(57) Abstract 

The invention relates to 
an ancillary equipment for ex* 
erting aivi maintaining a force 
on a portion of the verte- 
bral column with a view to 
correcting and/or maintaining 
the shape and/or (he forces 
exerted on the vertabrae be- 
fore and during the fixing op- 
eration of implanted rachid- 
ian instrumentation, compris- 
ing at least two active extrem- 
ities (4, 5, 6) intended to co- 
operate respectively with two 
distinct vertabrae, character- 
ized in mat it is comprised of 
means to modify and main- 
tain the relative positions of 
the active extremities (4, 5, 
6) in at least three orthogonal 
directions, by modifying and 
maintaining the relative posi- 
tion of each active extremity 
(4, 5, 6) in at least one of said 
directions. 




(57) Abreg* 

L' invention conceme un materiel ancillaire permettant d'exercer et de maintenir des contraintes sur une portion de la colonne vertebrale 
en vue de corriger et/ou de maintenir 1a forme et/ou les efforts exerces sur les vertebres avant et pendant la pose d'une instrumentation 
rachidienne implantee, comprenant au moins deux extremites d' action (4, 5, 6) destinies a cooperer respectivement avec deux vertebres 
distinctes, caractens* en ce qu'il comprend des moyens pour modifier et maintenir les positions relatives des extremites d' action (4, 5 t 6) 
selon au moins trois directions ortbogonales, en modifiant et en main tenant la position relative de cbaque extremite d'action (4, 5, 6) selon 
au moins une de ces directions. 
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MATERIEL ANCILLAIRE DE POSE 
D ' UNE INSTRUMENTATION RACHIDIENNE 

L 1 invention concerne un materiel ancillaire 
5 pour la pose d'une instrumentation rachidienne implantee 
telle qu'un dispositif d ' osteosyn these, un dispositif 
intervertebral de traitement des instabilites ou une 
orthese dynamique implantee de correction, ou autre. 

On connait deja des - dispositifs 

10 d'osteosynthese rachidienne permettant de traiter les 
deformations scoliotiques , constitues d 1 elements d'ancrage 
dans les vertebres tels que des crochets ou des vis 
intrapediculaires, et de tiges ou cadres fixes sur les 
elements d'ancrage pour imposer une position relative aux 

15 differentes vertebres. Ces dispositifs d'osteosynthese 
rigides ou semi-rigides realisent une rigidif ication de la 
colonne vertebrale dans la position corrigee et sont 
toujours associes a une greffe osseuse et a une arthrodese 
des vertebres. 

20 Ces dispositifs d'osteosynthese connus 

posent encore de nombreux problemes en ce qui concerne la 
mise en place et la fiabilite des elements d'ancrage qui 
supportent de fortes contraintes compte tenu de la rigidite 
ulterieure, et lors de la fixation des tiges, plaques ou 

25 cadres, aux elements d'ancrage qui doit etre realisee 
simultanement a la reduction de la deformation. 

Ainsi, la reduction de la deformation lors 
de la pose du dispositif d*osteosynthese pose encore des 
problemes. En effet, cette reduction de deformation doit 

30 pouvoir etre effectuee au moment meme de et par la pose de 
1* instrumentation vertebrale, et ce dans les trois 
dimensions. En particulier, lors d'une scoliose, il 
convient non seulement de replacer les vertebres dans un 
meme plan sagittal, mais egalement de retablir la cyphose 

35 et/ou la lordose tout en effectuant une derotation des 
vertebres. Les dispositifs d 1 osteosynthese de type Cotrel- 
Dubousset permettent de resoudre partiellement ce probleme. 
lis sont constitues de deux tiges bilaterales posterieures 



WO 95/05784 PCT/FR94/00887 

2 

cintrees pendant 1 1 intervention, immediatement avant leur 
fixation dans des elements d'ancrage, en fonction de la 
deviation laterale, puis tournees de 90° pour placer leur 
courbure dans un plan sagittal afin de retablir la cyphose 
ou la lordose au moins partiellement et d'effectuer une 
derotation des vertebres. La correction est limitee par le 
fait qu'elle est effectuee seulement par la tige de la 
concavite qui est tournee en premier et fixee alors aux 
elements d'ancrage. La tige placee dans la convexite est 
modelee sur la correction obtenue et n*a qu'un effet 
stabilisateur lors de son insertion. Les deux tiges sont 
ensuite reliees I'une a 1' autre par des dispositifs de 
traction transversale stabilisant 1' ensemble en position. 
Neanmoins, la courbure des tiges essentiellement determinee 
en fonction de la deviation laterale a corriger ne 
correspond pas necessairement a une correction appropriee 
de la cyphose ou de la lordose. De plus, ces dispositifs 
sont consideres comme parmi les plus sophistiques et les 
plus rigides. II en resulte que leur pose reste delicate du 
fait notamment de 1 1 instability des crochets lors des 
manoeuvres de correction. 

Outre les dispositifs de Cotrel-Dubousset, 
deux autres types de dispositifs d^steosynthese sont 
essentiellement utilises pour traiter les deformations de 
la colonne v^rtebrale. II s'agit d'une part des dispositifs 
a plaques et vis pediculaires de Roy-Camille et leurs 
perfectionnements, et d 1 autre part, des dispositifs de 
Luque ou Dove a fils sous-lamaires et leurs 
perfectionnements. Les dispositifs de Roy-Camille sont 
reserves a des corrections de faibles amplitudes concernant 
un nombre limite de vertebres, et ne permettent pas une 
derotation efficace. Les dispositifs de Luque ou Dove 
peuvent engendrer des complications neurologiques graves 
compte tenu du passage des fils sous les lames vertebrales 
a proximite de la moelle epiniere. Tous ces dispositifs ne 
fournissent pas non plus de solution satisf aisante pour la 
reduction de la deformation. 

On connait egalement des dispositifs 
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elastiques intervertebral permettant de traiter les 
instabilites degeneratives lombaires. Ces dispositifs sont 
generalement constitues de ligaments intervertebral ou de 
ressorts, accompagnes parfois de cales interposees entre 
5 les apophyses epineuses ou entre des vis intrapediculaires. 
Ces ligaments ou ressorts exercent des forces de traction 
tendant a rapprocher les vertebres et a reduire leur 
mobilite relative. Pour faci liter la pose de ces 
dispositifs et permettre une meilleure precision des 

10 reglages, il serait souhaitable de pouvoir exercer et 
mesurer les efforts de correction avant et pendant la mise 
en place de ces dispositifs par un materiel distinct. 

Par ailleurs, on souhaite aussi disposer 
d'un materiel ancillaire adapte a la pose de nouvelles 

15 ortheses dynamiques qui preservent la mobilite 
physiologique naturelle des vertebres et comportent des 
moyens de rappel elastique qui doivent etre poses tendus et 
qui doivent presenter des caracteristiques determinees au 
cours de la pose pour la reduction de la deformation et/ou 

20 des efforts a corriger. 

Les materiels ancillaires connus constitues 
de simples pinces a deux branches articulees et exergant 
des forces de detraction ou de compression, ne permettent 
pas de resoudre ces differents problemes de fagon 

25 satisfaisan^e. 

On connait aussi des materiels externes 
volumineux de reduction des deformations scoliotiques 
constitues de harnais et/ou halo et/ou ceintures associes a 
des dispositifs detracteurs (moteurs, poids...). Ces 
30 materiels sont peu precis, ne sont pas souples d'emploi, et 
ne permettent pas une correction importante et precise des 
positions des vertebres dans les trois dimensions. 

Ainsi, aucun materiel ancillaire connu ne 
permet la maitrise avec precision des positions des 
35 vertebres dans les trois dimensions de 1 1 espace dans les 
plans frontal, sagittal et horizontal. 

L' invention vise done a pallier ces 
inconvenients et a proposer un materiel ancillaire 



10 



WO 95/05784 PCT/FR94/00887 

4 

permettant de corriger et/ou de maintenir avec une grande 
precision et dans les trois dimensions la forme et/ou les 
efforts exerces entre les vertebres avant et pendant la 
pose d'une instrumentation rachidienne impiantee. 

L' invention vise egalement a proposer un 
materiel ancillaire permettant la pose d'une orthese 
dynamique implantee. En particulier.. 1' invention vise aussi 
a proposer un materiel ancillaire qui permet de mesurer les 
displacements et les forces necessaires au maintien de la 
correction et qui seront done imposes a 1 • instrumentation 
posee d'osteosyn these ou d* or these dynamique. 

L* invention vise egalement a proposer un 
materiel ancillaire simple dans sa structure et son 
utilisation et peu encombrant vis-a-vis du champ 
15 operatoire. 

Pour ce faire, 1' invention concerne un 
materiel ancillaire permettant d'exercer et de maintenir 
des contraintes sur une portion de la colonne vertebrale en 
vue de corriger et/ou de maintenir la forme et/ou les 
20 efforts exerces sur les vertebres avant et pendant la pose 
d'une instrumentation rachidienne implantee, comprenant au 
moins deux extremites d' action destinees a cooperer 
respectivement avec deux vertebres distinctes, caracterise 
en ce qu'il comprend des moyens pour modifier et maintenir 
25 les positions relatives des extremites d' action selon au 
moins trois directions orthogonales, en modifiant et en 
maintenant la position relative de chaque extremite 
d* action selon au moins une de ces directions. 

Selon 1' invention, le materiel ancillaire 
comporte trois extremites d' action destinees a cooperer 
respectivement avec trois vertebres distinctes. Plus 
particulierement, les moyens pour modifier et maintenir les 
positions relatives des extremites d' action astreignent 
deux premieres extremites d' action a se deplacer en 
translation selon une direction, passant par ces extremites 
d'action, qui reste perpendiculaire a un meme plan, et la 
troisieme extremite d'action interposee entre les deux 
premieres extremites d'action a se deplacer dans le plan 
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perpendiculaire a la direction passant par les deux 
premieres extremites d' action. 

Selon 1' invention, les moyens pour modifier 
et maintenir les positions relatives des trois extremites 
d'action comportent des moyens pour faire varier la 
distance separant lesdites deux premieres extremites 
d' action et des moyens pour deplacer ladite troisieme 
extremite d'action en translation selon deux directions 
perpendiculaires a la direction passant par lesdites deux 
premieres extremites d' action. 

Selon 1" invention, lesdites extremites 
d'action sont des extremites d'action de branches 
articulees les unes aux autres ou a un support commun. Plus 
particulierement et selon 1' invention, le materiel 
ancillaire comporte au moins trois branches articulees 
comportant chacune une extremite d'action et au moins trois 
tiges de commande orthogonales deux a deux et associees aux 
branches articulees pour modifier et maintenir les 
positions relatives de leurs extremites d'action. Selon 
1' invention, chaque tige de commande comporte une butee 
axiale cooperant avec une branche, au moins un filetage 
cooperant avec un taraudage solidaire d'au moins une autre 
branche, ou d'une autre tige de commande, ou d'un support 
de branche, pour permettre une modification en translation 
25 axxale et tun maintien de la distance de la branche 
cooperant avec la butee par rapport a 1' (aux)autre(s) 
branche(s) ou a 1' autre tige de commande ou au support de 
branche. Chaque tige de commande d'un materiel ancillaire 
selon 1' invention est munie d'une poignee de manoeuvre 
permettant notamment de l'actionner en rotation pour la 
modification des positions relatives- des extremites 
d'action correspondantes. 

Par ailleurs et selon 1' invention, le 
teriel ancillaire comporte des moyens dynamometriques de 
sure des forces imparties sur les extremites d'action 
pour maintenir leurs positions relatives, et des moyens de 
mesure des deplacements des extremites d'action lors des 
modifications de leurs positions relatives. 
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L' invention concerne aussi un materiel 
ancillaire comportant en combinaison tout ou partie des 
caracteristiques mentionnees ei-dessus ou ci-apres. 

D'autres caracteristiques et avantages de 
1* invention apparaitront a la lecture de la description 
detaillee suivante qui se refere aux dessins annexes dans 
lesquels : 

- la figure 1 est une vue schematique 
posterieure d'une pince ancillaire selon 1 • invention, 

- la figure 2 est une vue schematique en 
coupe selon la ligne II-II de la figure 1, 

- les figures 3 a 6 sont des vues 
schematiques illustrant plusieurs etapes successives de 
pose d'une orthese dynamique implantee avec des pinces 

15 ancillaires selon 1' invention. 

Dans tout le texte, et sauf indication 
contraire, le terme "vertical" designe la direction axiale 
de la moelle epiniere qui ne correspond pas a la direction 
verticale absolue puisque la moelle epiniere presente une 
20 courbure (cyphose et lordose). De meme, le terme 
"horizontal" designe toute direction contenue dans le plan 
perpendiculaire a la direction verticale, le terme 
"sagittal" designe tout plan contenant les directions 
verticale et horizontale anteroposterieure, et le terme 
25 "frontal" designe tout plan contenant les directions 
verticale et horizontale laterale. Ces termes sont done 
utilises en reference a chaque vertebre et non, dans 
l'absolu, en reference au patient. 

Les figures 1 et 2 representent une pince 
ancillaire selon 1* invention permettant notamment la pose 
d'une orthese dynamique vertebrale implantee. Cette pince 
comporte trois extremites d* action 4, 5, 6 destinees a 
cooperer respectivement avec des elements d'ancrage 1, 2, 3 
de 1' orthese sur les vertebres. Chacune des extremites 4, 
5, 6 d* action de la pince est formee d'un teton destine a 
etre engage dans un percage a axe" vertical menage au 
voisinage des moyens de couplage de 1 'orthese aux elements 
d'ancrage 1, 2, 3. Chaque teton 4, 5, 6 qui peut etre 
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oriente vers le bas ou vers le haut (figure 1) peut agir en 
compression ou en detraction selon les besoins. Ainsi, 
chaque element d'ancrage 1 , 2, 3 comporte un pergage menage 
a travers une extension horizontals de 1' element d'ancrage 
5 qui supporte un cylindre de couplage d'une tige 8a, 8b de 
l'orthese. Le pergage est menage de preference du cote 
anterieur et lateral du cylindre de fagon a permettre la 
pose et la depose de la tige 8a, 8b aiors que la pince est 
associee aux elements d'ancrage. 
0 Selon 1' invention, la pince comporte 

egalement des moyens 9, 10, 11 dynamometriques de mesure 
des forces imparties sur les tetons d'extremite 4, 5, 6 
pour maintenir leurs positions relatives. Egalement, la 
pince comporte des moyens 12, 13, 29 de mesure des 
5 deplacements des tetons d'extremite 4, 5, 6 lors des 
modifications de leur position relative. 

Chaque pince est composee de trois branches 

15, 16, 17 articulees portant les tetons 4, 5, 6 a leur 
extremite libre. Dans la suite, les termes "superieur" et 
"inferieur" sont utilises en reference a la figure 1. La 
pince comporte une branche superieure 15 portant un teton 
d'extremite 4 superieur, une branche inferieure 16 portant 
un teton d'extremite inferieur 5, et une branche mediane 17 
portant un teton d'extremite 6 median interpose entre les 
tetons superieur 4 et inferieur 5. Ces tetons 4, 5, 6 
-notarnment le teton 6 median- peuvent comporter un ecrou 
terminal afin de le stabiliser sur 1' element d'ancrage 
correspondant. Les deux branches 15, 16 superieure et 
inferieure sont articulees l'une a 1' autre autour d'un axe 
horizontal 18 orthogonal a la direction passant par les 
deux tetons 4, 5 superieur et inferieur. Les branches 15, 

16, 17 sont articulees les unes par rapport aux autres et 
commandees dans leurs mouvements relatifs par trois tiges 
de commande 19, 20, 21 munies de poignees 22, 23, 24 de 
manoeuvre. 

Une tige de commande verticale 19 comporte 
un filetage 25 cooperant avec un taraudage 26 d'une 
extremite 45 en forme de manchon de la branche inferieure 
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16 opposee au teton 5. L'extremite 27 de la branche 
superieure 15 opposee au teton 4 est en forme de manchon 
coulissant autour d'un cylindre 28 solidaire de la tige de 
commande verticale 19 mais dont la position en translation 
5 par rapport a la tige 19 peut etre ajustee grace a des vis 
de blocage 48. Ce manchon 27 est emprisonne entre deux 
ressorts de compression 31 prenant appui a leurs extremites 
opposees sur des capteurs dynamometrigues 9 portes par le 
cylindre 28 et done par la tige de commande verticale 19 
10 Les ressorts 31 et les capteurs 9 forment ainsi une butee 
axiale dans les deux sens pour l'extremite 27 de la branche 
superieure 15 par rapport a la tige de commande 19. Le 
manchon 27 comporte egalement une lumiere 30 permettant la 
lecture d'une echelle graduee 12 gravee sur le cylindre 28 
15 solidaire de la tige 19. Les manchons 45, 27 d'extremite 
des branches inferieure 16 et superieure 15 cooperant avec 
la tige de commande 19 verticale sont articules a ces 
branches 1 6/ 15 autour d'un axe 47, respectivement 46, 
parallele a 1'axe 18 d ' articulation des branches 16, 15 
entre elles. Lorsque la poignee 22 est tournee, les tetons 
d'extremite 4, 5 sont ecartes ou rapproches 1'un de 
1' autre. Si les tetons 4, 5 ne supportent pas de forces 
dans la direction verticale, le manchon 27 superieur reste 
a mi-distance des deux capteurs 9, les ressorts 31 n'etant 
25 pas actives. & au contraire une force est necessaire pour 
depiacer les tetons 4, 5, 1'un des ressorts 31 est active 
en compression pour equilibrer cette force et oermettre la 
modification de position. Un des capteurs dynamometrigues 9 
delxvre alors un signal electrique P ro P ortionnel a cette 
10 force. 

La branche mediane 17 est articulee sur 
1' ensemble ainsi forme par les branches superieure 15 et 
xnferieure 16. Une tige 20 de commande sagittale s'etend 
selon 1'axe 18 d ' articulation des deux branches 15, 16 
5 superieure et inferieure dans la direction sagittale. Cette 
tige 20 est pourvue, a son extremite, d'un filetage 33 
engage dans un taraudage 34 de 1 ' une des branches 15, 16. 
La tige 20 porte egalement une echelle graduee 13 
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permettant de reperer sa position par rapport aux branches 
15, 16. L'ecrou terminal 52 de cette tige 20 peut etre ote 
pour le desengagement de cette tige 20 permettant de 
demonter ia branche 17 si necessaire. La branche mediane 17 
5 comporte une lumiere oblongue 35 traversee par la tige de 
commande 20. Cette lumiere oblongue 35 s'etend selon une 
direction orthogonale a la direction verticale passant par 
les tetons d'extremite 4, 5 superieur et inferieur, et a 
l'axe 18 horizontal d* articulation des deux branches 15, 16 
10 superieure et inferieure. Ainsi, un deplacement de la 
branche mediane 17 par rapport a l'axe 18 d' articulation et 
selon cette direction est possible. La lumiere oblongue 35 
de la branche mediane 17 est traversee par la tige de 
commande 20 sagittale qui est emprisonnee entre deux 
15 ressorts 36 dont les extremites opposees appuient sur des 
capteurs dynamometrigues 10 portes par la tige 20. Les 
ressorts 36 et les capteurs 10 forment une butee axiale 
dans les deux sens pour la branche mediane 17 par rapport a 
1- • tige 20 de commande sagittale. Ces capteurs 
20 dynamometrigues 10 fournissent une mesure des efforts 
impartis au teton 6 dans la direction sagittale 
horizontale. En tournant la poignee 23, on modi fie done la 
position de la branche mediane, et done du teton median 6 
dans la direction sagittale horizontale par rapport au plan 
25 frontal cohtenant les tetons 4, 5 superieur et inferieur. 

L'extremite 37 de la branche mediane 17 
opposee au teton. d'extremite 6 est associee a une tige de 
commande frontale 21 qui permet de commander les mouvements 
de cette branche mediane dans la direction frontale 
30 horizontale perpendiculaire a la direction verticale 
passant par les tetons d' extremites 4, 5 superieur et 
inferieur et a l'axe 18 d' articulation des deux branches 
15, 16 superieure et inferieure. Cette tige de commande 
frontale 21 comporte une extremite filetee 38 engagee dans 
35 un taraudage 39 menage dans un palier 40 comprenant un 
cylindre 41 entourant la tige de commande verticale 19. Le 
cylindre 41 porte une echelle graduee 29 visible a travers 
une lumiere 42 de la branche mediane 17. L'extremite 37 de 
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la branche mediane 17 opposee au teton 6 coulisse aiitour de 
la tige de commande frontale 21 et est emprisonnee entre 
deux ressorts 43 dont les extremites opposees appuient sur 
des capteurs dynamometriques 11 portes par la tige 21. Les 
5 ressorts 43 et les capteurs 1 1 forment done une butee 
axiale dans les deux sens pour l'extremite 37 de la branche 
mediane 17 par rapport a la tige de commande 21 frontale, 
Le deplacement de la branche mediane 17 dans la direction 
frontale horizontale par rapport a la tige de commande 20 

10 sagittale est autorise grace a la lumiere oblongue 35. La 
tige de commande 19 verticale traverse la branche mediane 
17 a travers une lumiere oblongue 49 menagee axialement 
dans cette branche 17 pour permettre les mouvements 
relatifs dans la direction frontale horizontale. En 

15 tournant la poignee 24, on modifie done la position du 
teton median 6 dans la direction frontale par rapport au 
plan sagittal contenant les tetons 4, 5 superieur et 
inferieur. Un des capteurs 11 fournit une mesure des 
efforts necessaires a ce deplacement. La branche 17 peut 

20 etre demontee. Pour ce faire, la lumiere 49 est fermee par 
un volet poster ieur 50 amovible bloque par une vis 51 . En 
retirant le volet 50, on peut sortir la tige 19 de la 
lumiere 49. On devisse ensuite completement les tiges 
frontale 21 et sagittale 20, ce qui libere la branche 17. 

25 Pour poser une orthese avec un materiel 

ancillaire selon 1 1 invention, on decouvre les vertebres 
destinees a recevoir les elements d'ancrage 1. 2, 3, on 
place et on fixe les elements d'ancrage 1, 2, 3 sur chaque 
vertebre concernee et bilateralement (figure 3), on associe 

30 au moins une pince ancillaire selon 1' invention aux 
elements d'ancrage 1, 2, 3 de chaque vertebre a deplacer 
pour la correction recherchee, et notamment une pince pour 
chaque tige 8a ou 8b qui doit etre posee (figure 4), on • 
actionne les poignees 22, 23, 24 de chaque pince afin de 

35 placer les vertebres en position corrigee pour reduire la 
deformation et/ou exercer les efforts desires (figure 5), 
on mesure les forces de maintien necessaires appliquees sur 
les elements d'ancrage 1, 2, 3 de chaque vertebre grace aux 
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differents capteurs dynamometriques 9, 10, 11 pour 
maintenir ladite position corrigee, on determine les 
caracteristiques des moyens de maintien et des moyens de 
rappel eiastique de i'orthese (tiges 8a, 8b et ressorts 44) 
5 pour engendrer les forces de rappel eiastique similaires 
aux forces de maintien mesurees, on met en place les moyens 
de maintien et/ou de rappel eiastique (figure 6), c'est-a- 
dire les tiges 8a, 8b et les ressorts 44 en les associant 
par les differents moyens de couplage aux elements 
10 d'ancrage 1, 2, 3, on ote le materiel ancillaire de 
correction, et on termine 1 'operation chirurgicale 
d* implantation. 

Sur les figures 3 a 6, la pince placee a 
droite des apophyses epineuses est similaire a celle 

15 decrite et representee sur les figures 1 et 2, et la pince 
placee a gauche est renversee, la branche super ieure 15 
etant associee aux elements d'ancrage 2 inferieurs et la 
branche inferieure 16 etant associee aux elements d'ancrage 
1 superieurs. Les dimensions et la forme des branches 15, 

20 16 utilisees ainsi que les orientations des tetons extremes 
4 et 5 sont choisies en fonction de la distance entre les 
vertebres correspondantes . 

Selon 1' invention, on corrige done la 
deformation et/ou les efforts grace aux pinces ancillaires 

25 entierement avant d'associer les moyens de maintien et/ou 
de rappel eiastique (tiges et ressorts), et ce 
contrairement aux dispositifs d'osteosynthese connus avec 
lesquels la correction est effectuee par ou avec les 
elements de rigidif ication des vertebres, 

30 Les forces de maintien sont mesurees par 

des capteurs dynamometriques 9, 10, 11 solidaires du 
materiel ancillaire, c^st-a-dire selon trois axes 
orthogonaux de translation des tetons d'extremite 4, 5, 6, 
a savoir un axe vertical (tige de commande verticale 19), 

35 un axe sagittal (tige de commande sagittale 20), et un axe 
frontal (tige de commande frontale 21). 

Les differentes caracteristiques et 
dimensions des moyens de maintien et/ou de moyens de rappel 



WO 95/05784 



PCT/FR94/00887 



12 



10 



15 



elastique de l'orthese sont determines, au moins de facon 
approximative, par calcul par un dispositif de traitement 
d' informations programme a cet effet a partir des valeurs 
des forces de maintien mesurees par les differents capteurs 
dynamometriques . On verifie l'efficacite voulue des moyens 
de maintien et/ou de rappel elastique de l'orthese avant 
1' ablation des pinces par lecture de I'annulation des 
forces statiques enregis trees par les dynamometres 9, 10, 
1 1 . Les moyens de maintien et de rappel elastique de 
l'orthese sont alors et au besoin ajustes ou changes en 
tout ou partie. 

Les pinces ancillaires selon 1' invention 
sus-decrites permettent done d'effectuer une correction de 
forme et/ou une mesure des efforts exerces sur les 
vertebres avant et pendant la pose de l'orthese. Lorsque 
les pinces sont associees aux elements d'ancrage 1, 2, 3, 
elles peuvent etre reglees au cours de 1' operation. 
Egalement, il est a noter qu' elles permettent aisement de 
poser ou de deposer l'orthese (les tiges 8a, 8b et les 
ressorts 44), et egalement de regler les caracteristiques 
de l'orthese jusqu'a obtenir I'annulation des forces de 
maintien supportees par les pinces elles-memes. Lorsque 
1'on ote les pinces ancillaires, l'orthese dynamique exerce 
done elle-meme les efforts necessaires a la correction de 
25 forme et/ou des forces necessaires pour le maintien de la 
portion de colonne vertebrale instrumentee. 

Dans l'exemple represente, les pinces 
ancillaires selon 1' invention permettent d ' instrumenter 
cinq vertebres en agissant sur trois vertebres de la 
30 portion correspondante de colonne vertebrale. Neanmoins, la 
forme et les dimensions des pinces peuvent etre adaptees 
pour pouvoir etre associees a une longueur de colonne 
vertebrale difference. Dans le cas.d'une longue courbure, 
cinq vertebres par exemple peuvent etre instrumentees en 
35 utilisant sur les trois vertebres centrales une pince a 
trois branches et sur les deux vertebres extremes une pince 
a deux branches (dont la branche centrale aura ete otee) 
qui agit "en pont" sur la premiere. Egalement, les pinces 
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ancillaires selon 1 ■ invention peuvent etre utilise- non 
seulement pour une correction d'une scoliose, mais 
egalement pour la pose de tout autre instrumentation 
rach ld ienne, ct notamment pour traiter les deformations du 
5 rachxs congenitales ou acquises, cervicales, dorsales, ou 
lombaxres, ou des instability du raohis post- traumatizes, 
tumorales, infectieuses, degeneratives ou autres En 
partxculier, les pinces ancillaires peuvent permettre de 
poser une or these ou tout. autre instrumentation 
10 rachxdxenne permettant de decharger les articulations 
vertebrales pour le traitement d'une instability 
degenerative . 

Dans le cas d' utilisation des pinces 
ancxllaires avec un autre materiel que 1'orthese dynamique 
representee, les extremites de ces pinces seront modifies 
de maniere a s' adapter au materiel d'ancrage concerne afin 
de realiser la correction vertebrale voulue avant 
1 msertion du materiel de liaison qui sert a maintenir la 
position obtenue. 

Par ail leurs, le materiel ancillaire selon 
1 invention peut egalement etre realise non pas sous forme 
d une pince, mais aussi sous la forme d'un cadre ou d'un 
support sur lequel les branches sent articulees tout en 
pouvant coulisser. Egalement, le nombre de branches peut 
25 etre different de trois, selon les besoins 
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REVENDICATIONS 
1/ - Materiel ancillaire permettant 

d'exercer et de maintenir des contraintes sur une portion 
de la colonne vertebraie en vue de corriger et/ou de 
5 maintenir la forme et/ou les efforts exerces sur les 
vertebres avant et pendant la pose d'une instrumentation 
rachidienne implantee, comprenant au moins deux extremites 
d' action (4, 5, 6) destinees a cooperer respectivement avec 
deux vertebres distinctes, caracterise en ce qu'il comprend 
des moyens (19, 20, 21) pour modifier et maintenir les 
positions relatives des extremites d'action (4, 5, 6) selon 
au moins trois directions or thogonales , en modifiant et en 
maintenant la position relative de chaque extremite 
d'action (4, 5, 6) selon au moins une de ces directions. 

2/ - Materiel selon la revendication 1, 
caracterise en ce qu'il comporte trois extremites d'action 
(4, 5, 6) destinees a cooperer respectivement avec trois 
vertebres distinctes. 

3/ - Materiel selon la revendication 2, 
caracterise en ce que les moyens (!9, 20, 21) pour modifier 
et maintenir les positions relatives des extremites 
d'action astreignent deux premieres extremites d'action 
(4, 5) a se deplacer en translation selon une direction, 
passant par ces deux premieres extremites d'action (4, 5), 
25 qui reste feerpendiculaire a un meme plan, et la troisieme 
extremite d'action (6) interposee entre les deux premieres 
extremites d'action (4, 5) a se deplacer dans le plan 
perpendiculaire a la direction passant par les deux 
premieres extremites d'action (4 , 5). 

4/ - Materiel selon la revendication 3, 
caracterise en ce que les moyens (19, 20, 21) pour modifier 
et maintenir les positions relatives des trois extremites 
d'action comportent des moyens (19) pour faire varier la 
distance separant lesdites deux premieres extremites 
d'action (4, 5) et des moyens (20 ,21) pour deplacer ladite 
troisieme extremite d'action (6) en translation selon deux 
directions perpendiculaires a la direction passant par 
lesdites deux premieres extremites d'action. 
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5/ - Materiel ancillaire selon l'une des 
revendications 1 a 4, caracterise en ce que lesdites 
extremites diction (4, 5, 6) sont des extremites d' action 
de branches (15 f 16, 17) articulees les unes aux autres, ou 
5 a un support commun. 

6/ - Materiel selon l'une des 

revindications 1 a 5, caracterise en ce qu'il comporte au 
moins trois branches articulees (15, 16, 17) comportant 
chacune une extremite d' action (4, 5, 6) et au moins trois 

10 tiges de commande (19, 20, 21) orthogonales deux a deux et 
associees aux branches articulees (15, 16, 17) pour 
modifier et maintenir les positions relatives de leurs 
extremites d' action (4, 5, 6). 

7/ - Materiel selon la revendication 6, 

15 caracterise en ce que chaque tige de commande (19, 20, 21) 
comporte une butee (9, 31, 10, 36, 11 , 43) axiale cooperant 
avec une branche (15, 17), et au moins un filetage (25, 33, 
38) cooperant avec un taraudage (26, 34, 39) solidaire d'au 
moins une autre branche (16, 15), ou d'une autre tige de 

20 commande (19), ou d'un support de branche, pour permettre 
une modification en translation axiale et un maintien de la 
distance de la branche (15, 17) cooperant avec la butee par 
rapport a l f (aux)autre(s) branche(s) ou a 1' autre tige de 
commande (19) ou au support de branche. 

25 8/ - Materiel selon l'une des 

revendications 6 et 7, caracterise en ce que chaque tige de 
commande (19, 20, 21) est munie d'une poignee de manoeuvre 
(22, 23, 24). 

9/ - Materiel selon l'une des 

30 revendications 1 a 8, caracterise en ce qu'il comporte des 
moyens (9, 10, 11) dynanometriques de mesure des forces 
imparties sur les extremites d f action (4, 5, 6) pour 
maintenir leurs positions relatives. 

10/ - Materiel selon l'une des 

35 revendications 1 a 8, caracterise en ce qu'il comporte des 
moyens (12, 13, 29) de mesure des deplacements des 
extremites d' action (4, 5, 6) lors des modifications de 
leurs positions relatives. 
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